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(54) 【 発 明 の 名 称 】 触覚 セン サシ ステ ム 


(5 の 【 要約 】 

課題 】 触覚 セン サ の 配置 密度 が 部 位 毎 に 異な る ロボ ッ 
ト に 、 触 覚 セ ン サ か ら の 出力 信号 を 情報 統合 装置 へ 中 継 
する 中 継 装置 を 配置 する に 際 し 、 中 継 装置 の 好適 な 配置 
態様 を 提供 する 。 

【 解決 手段 】 ヒ ュー マ ノ イ ドロ ボッ ト 1 の 触覚 セン サシ 
ステ ム 1 0 0 は 、 ヒ ュー マ ノ イ ドロ ボッ ト 1 の ロボ ッ ト 
本 体 2 の 表面 に 配置 され た 複数 の セン サ ノ ー ド 200 と 
、 複 数 の セン サ ノ ー ド 2 0 0 か ら 出 力 され た 出力 信号 を 
中 継 す る 中 継 部 4 0 1 を 有する リレー ノー ド 1 20 と 、 
リレー ノー ド 1 20 の 中 継 部 4 01 に よっ て 中 継 され た 
出力 信号 を 受信 し て 処理 する ホス トノ ー ド 1 4 0 と 、 を 
備え る 。 複 数 の セン サ ノ ー ド 2 0 0 を ヒュ ー マ ノ イド ロ 
ボッ ト 1 の ロボ ッ ト 本 体 2 の 部 位 に 応じ て 少な く と も 2 
つ 以 上 の 区 分 に 区 分 し 、 各 区 分 毎 に 、 リ レー ノー ド 1 2 
0 を 配置 し た 。 

【 選択 図 】 図 1 
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